































































































































各要素の測定結果を，図７から図９に示す。また，表１から表６は各おく行安系 側疋給未 凶 凶 汀;す。また，表ｌから表６は各おくり長さにおけ
る所要時間と最高速度を示す。グラフの横軸は時間（t）を所要時間（t，）で割って無次元
化したもの，グラフの縦軸は速度(v）を最高速度(v，）で割って無次元化したものである。
各要素とも５人の平均をとったもので横画と竪画は長さ別に５人の平均をとったものである。
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図８点とはねの測定結果
表３点の所要時間と最高速度 表４はねの所要時間と最高速度
所要時間：tKsec）所要時間：ｔ，（sec） 0．８２ 0．３７
最高速度：ｖ'（cｍ/sec）７．１１最高速度：ｖ,（cｍ/sec）４．８１
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図９左払いと右払いの測定結果
表６右払いの所要時間と最高速度表５左払いの所要時間と最高速度
所要時間：tKsec）所要時間：ｔ，（sec） 2．３５0．８６
最高速度：ｖ，（cｍ/sec）６．８７最高速度：ｖ'（cｍ/sec）９．１６
､１横画と竪画の測定結果
図７の（ｉ）は横画の測定結果，（ii)は竪画のそれである。無次元化した長さの異なる
７．１
） ５
種類の要素のグラフを重ねると，横画の場合も竪画の場合も，ほぼ同じような波形のグラ
フになっている。また，これらのグラフは速度のピークまで単調増加，それ以後は単調減
少している。速度のピークは横画が時間が約70％経過したとき，竪画の場合は約80％経過
書道運筆時における速度パターンの抽出 449
したときである。
７．２点とはねの測定結果
図８の（ｉ）は点の測定結果，（ii）ははねのそれである。点の場合も，横画や竪画の場合
と同じように単調増加・単調減少の波形になっており，速度のピークは時間が約70％経過
したときである。また,はねの速度パターンはほぼ等加速度の単調増加の波形となっている。
７．３左払いと右払いの測定結果
図９の（ｉ）は左払いの測定結果，（ii)は右払いのそれである。左払いの結果ははねの場
合と同じように，等加速度の単調増加の速度パターンになっている。また，右払いの場合
は時間が約80％経過するところまでは，横画・竪画などと同じように単調増加・単調減少
であり，速度のピークは時間が約50％経過したところである。後半は，はね・左払いの場
合と同じように単調増加の波形になっている。
７．４測定結果のまとめ
“永字八法”のうち６つの要素について５人の被験者の速度パターンを測定した。この
うち，横画と竪画を無次元化したグラフは，長さが異なっていてもほぼ同じ波形になって
いた。また，６つの要素の速度パターンは，単調増加・単調減少の速度パターン，単調増
加の速度パターン，もしくはこれらを組み合わせた速度パターンで表せることがわかった。
８．おわりに
書道から定式化・定量化できるスキルのうち，お手本から抽出できないスキルの１つで
ある筆の緩急についての考察を行った。また，永字入法に各要素に注目し，その６要素の
速度パターンの抽出を行った。その結果,横画や竪画は長さが異なっていても，速度パター
ンはほぼ同じ波形になることがわかった。また，速度パターンは３つのパターンに分類さ
れることがわかった。これらの得られた速度パターンから，各文字における速度を算出し，
そのデータをスキルとして書道ロボットに与えることにより，人間に近い文字を書かせる
ことができると期待できる。また，これらのスキルを用いた文字と用いない文字とを比較
するために，定量的に文字を評価する方法を見つけることは今後の課題である。
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Humanscanwritebeautifulletterswithabrushsimply・Howeveritisdifficultthat
robotscanwritebeautifulletters，becausewrittenlettersneedhumanskiUSkillis
necessarytoexecuteadvancedhuman-liketaskforrobots・Inthispaper,weselected
calligraphyfromtheadvancedtaskswithskilLThewrittenletterswiththebrushare
composedofskillsthataredividedintotwofactors・Oneisthepressureofthebrush
andtheotheristhevelocitypatternofthebrushinwrittenletters・Weconsiderthe
velocitypattern,andmeasureditinordertoextracttheskilLWechosesixelements
from“EIJＩＨＡＰＰＯ"．“EIJIHAPPO，,containseightfundamentalwaysofwritten
"ＫＡＮＪＩ”lettersFivesubjectshavewrittenthesesixelementseachthreetimesOn
non-dimensionalgraph,thesevelocitypatternsaredividedintothreekindsofvelocity
patterns､Infirstpattern,non-dimensionalvelocityincreasesmonotonouslyuntilthe
peaklnsecondpattern,itdecreasesmonotonously・Inthirdpattern,itcombineswith
firstandsecondpatternsFromtheseresults,wecalculatewrittenvelocityeachletters
frommeasuredvelocitypattern．
